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@ Oberfuhrungsvorrichtung ftir Formungsmaschinen und dergleichen 

Eine Oberfuhrungsvorrichtung fur Schmiedemaschinen 
hat sich weit offnende Greifer, die an einem Oberfuhrungs- 
schieber angebracht sind, der zwischen einer Aufnahme- 
und einer Abgabe-Position htn- und herbewegbar ist. Zwei 
Greiferfinger sind an einem Ende an einem Kolben einer von 
dem Oberfuhrungsschiebergetragenen Luftfederangelenkt 
und zwischen ihren Enden mit Verbindungsgliedern drehbar 
verbunden, die ihrerseits an dem Oberfuhrungsschieber 
angelenkt sind. In der Greifposition des Systems werden die 
Verbindungsglieder so geneigt, daft die Greifabschnitte der 
Greifer zum Erfassen des Werkstucks zusammenbewegt 
werden. Wenn die Greifer often sind, bewegen sich die Ver- 
bindungsglieder zu einer Ausrichtungspositlon, wobei die 
Greifer gespreizt werden, um das Werkstuck freizugeben, 
und wobei auch die Finger unter Freigabe der Arbeitsstation 

<zu einer seitlichen Bewegung veranlafit werden, so da& eine 
Ruckbewegung der Oberfuhrungsvorrichtung zu der Auf- 
CO nahmeposition eingeleitet werden kann, bevor die Werk- 
N zeugausrustung die Arbeitsstation freigibt. Die Geometrie 
CO ist dergestalt, daB weite Offnungsvorgange vorgesehen 
CO werden, so daB die Greifer Ansatze an den Werkstucken und 
W die Werkzeugausrustung freigeben konnen, die die Werk- 
J2 stucke in den Formen der Maschine formt. 
CO 

ui 
Q 
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THE NATIONAL MACHINERY COMPANY, P.O.Box 747, Greenfield Street, 
Tiffin, Ohio 44883, USA 

Oberfuhrungsvorrichtung fiir Formungsmaschinen und dergleichen 

Patentanspruche 

1 . tfberfiihrungsvorrichtung, fur Formungsmaschinen mit zwei langge- 
streckten Greiferf ingern zum SchlieBen sowie Erfassen eines 
Werkstucks und zum Offnen sowie Freigeben des WerkstUcks, ge- 
kennzeichnet durch erste Anlenkungen (37, 38) zum drehbaren 
Lagern der Finger (34, 36) an einer ersten Abstlitzung (33) an 
einer von . ersten Enden (47, 48) beabstandeten Stella, 
durch zwei Verbindungsglieder (4t, 42), durch die Verbindungs- 
glieder mit den Fingern verbindende zweite Anlenkungen (44, 
46) sowie durch die Verbindungsglieder mit einer zweiten Ab- 
stutzung (18) verbindende dritte Anlenkungen (43) und durch 
Antriebsmittel (56, 66, 76) , die betreibbar sind, urn die Ab- 
stiitzungen relativ zueinander zu bewegen unS die dritten An- 
lenkungen zu sowie von den ersten Anlenkungen zwischen einer 
Greif position und einer Freigabeposition zu bewegen, wobei 
die Verbindungsglieder in der Greifposition eine betrachtli- 
che relative Winkellage zueinander haben und sich zu ausge- 
richteten Positionen bewegen, wenn sich die Absttitzungen von 
der Greifposition zu der Freigabeposition bewegen. 

2. Uberfuhrungsvorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB die ersten Anlenkungen (37, 38) an den anderen Enden 
der Finger (34, 36) angeordnet sind. . 

3. Oberfuhrungsvorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB der Former eine Mehrzahl von Arbeitsstationen (21, 
22). hat, an denen Werkstucke f ortschreitend geformt werden, 
daB die zweite Abstlitzung ein Dberf uhrungstrager (18) ist, der 
zwischen einer Aufnahmeposition, in der die Finger an eine er- 
ste Arbeitsstation (21) angrensend angeordnet sind, und einer 
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Abgabeposition hin- und herbewegbar ist, an der die Finger an 
eine nachfolg.ende Arbeitsstation (22) angrenzend angeordnet 
sind, und daB die erste Abstutzung von dem Uberf uhrungstrager 
getragen bzw, gehalten 1st. 

4. Uberf tthrungsvorrichtung nach Anspruch 3, dadurch gekennzeich- 
net, daB Federmittel (31) die erste Abstutzung (33) in einer 
Richtung vorspannen, bei der die Finger (34, 36) zu einer Be- 
wegung zu der Greif position veranlaBt werden. 

5. OberfUhrungsvorrichtung nach Anspruch 4, dadurch gekennzeich- 
net, daB Antriebsmittel (56 , 66 , 76) in der Weise arbeiten, 
daB die Federmittel (31) uberwunden werden, urn die Finger (34, 
36) zu der Freigabeposition zu bewegen. 

6. Uberfiihrungsvorrichtung nach Anspruch 5, dadurch gekennzeich- 
net, daB die Federmittel (31) einen am dem Uberf uhrungstrager 
(18) angebrachten Zylinder (32) und einen Kolben (33) enthal- 
ten, der in bezug auf den Uberf uhrungstrager in einer Richtung 
weitgehend rechtwinklig zur Richtung der Hin- und Herbewegung 
des TrSgers bewegbar ist, wobei die erste Abstutzung von dem 
Kolben gebildet ist. 

7. Uberf uhrungsvor richtung nach Anspruch 6, dadurch gekennzeich- 
net, daB beim Bewegen der Finger (34 # 36) zu der Freigabeposi- 
tion die Finger auch seitlich unter Freigabe der Arbeitssta- 
tion (21, 22) bewegt werden* 

8. Uberfiihrungsvorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB sich die Verbindungsglieder (41, 42) in der Greifpo- 
sition unter* einem Winkel von zumindest wenigstens etwa 90* 
Grad relativ zuein&nder erstrecken. 

3. Uberf uhrungsvor richtung fur Schmiedemaschinen mit einem Rahmen, 
mit einem hieran angebrachten Uberf uhrungstrager zum Bewegen 
in einer -ersten Richtung zwischen einer Aufnahmeposition und 
einer Abgabeposition, mit einem an dem Trager angebrachten 
Greiferaufbau zum Erfassen von Werkstucken an der Aufnahmepo- 
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sition und zum Bewegen derselben zu der Abgabeposition und mit 
einer Greif er.abstiitzung an dem Trager, bewegbar in einer zwei- 
ten Richtung im wesentlichen rechtwinklig zu der eirsten Rich- 
tung, dadurch gekennzeich.net, daB der Greif eraufbau (26) zwei 
entgegengesetzte langgestreckte Greif erf inger (34, 36) auf- 
weist, daB die Finger an. einer Stelle an der Abstutzung (33) 
angelenkt und an einer anderen Stelle an einem Ende eines zu- 
geordneten Verbindungsgliedes (41, 42) angelenkt sind, daB die 
Verbindungsglieder an dem Trager (18) schwenkbar angebracht 
sind, daB ein Bewegen der Abstutzung zu einer Greifposition 
die Enden der Verbindungsglieder zum Zusammenbewegen und die 
Finger fUr ein Ergreifen eines Werkstucks zum SchlieBen veran- 
laBt und daB ein Bewegen der Abstutzung' zu einer Freigabeposi- 
tion das eine Ende der Verbindungsglieder zum Auseinanderbewe- 
. gen und Of f nen der Finger veranlaBt. 

10. uberfuhrungsvorrichtung nach Anspruch 9, dadurch gekennzeich- 
net, daB die Abstutzung (33) unter Federvorspannung zu einer 
Greifposition steht und daB Antriebsmittel (56, 66, 76) zum 
Oberwinden der Kraft der Federvorspannung und zum Bewegen der 
Abstiitzung zu der Freigabeposition vorgesehen sind. 

11.. Oberfuhrungsvorrichtung nach Anspruch 10, dadurch gekennzeich- 
net, daB die Federvorspannung von einer Fluid-Feder (31) ge- 
bildet wird. 

12. Uberfuhrungsvorrichtung nach Anspruch 10, dadurch gekennzeich- 
net, daB sich die Finger (34, 36) seitlich bzw. quer unter 
Freigabe der Aufnahmeposition sowie Abgabeposition bewegen, 
wenn sie sich zu der 5f fnungsposition bewegen. 

13. uberfuhrungsvorrichtung nach Anspruch 12, dadurch gekennzeich- 
net, daB die Finger (34, 36) an einem Ende an der Abstutzung 
(33) angelenkt sind und Werkstucke (27) an ihren anderen Enden 
(47, 48) erfassen. 

14. Uberfuhrungsvorrichtung nach Anspruch 13, dadurch gekennzeich- 
net, daB sich die Verbindungsglieder (41, 42) in der Greifpo- 
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sition unter einem Winkel von etwa 90 

Grad zueinander erstreckeri und zu einer ausgerichteten Posi- 
tion bewegen, wenn sie sich von der Greif position zu der Frei- 
gabeposition bewegen. 

SChraiedemaschine zum f ortschreitenden Formen von Werkstiicken 
mit einem Rahmen, mit einer Mehrzahl von hieran angebrachten 
Formen, in denen Werkstucke fortschreitend geformt werden, 
mit einem an dem Rahmen hin- und herbewegbar angebrachten 
Uberfuhrungs schieber ftir eine Bewegung in einer Uberfuhrungs- 
richtung und mit zwei* langgestreckten Greif erf ingern, dadurch 
gekennzeichnet , daB eine unter Federvorspannung stehende, an 
dem Schieber (18) angebrachte Fingerabstutzung (33) im wesent- 
lichen rechtwinklig zu der uberf uhrungsrichtung bewegbar und 
schwenkbar mit einem Ende der Finger (34, 36) verbunden ist, 
daB zwei Verbindungsglieder (41, 42) an einem Ende an dem 
Schieber und an ihren anderen Enden an einem zugeordneten 
Finger schwenkbar angelenkt sind, daB die anderen Enden (47, 
48) der Finger in der Weise arbeiten, daB sie sich in AbhSn- 
gigkeit von einer Bewegung der Abstiitzung schlieBen und 5ffnen 
urn Werkstiicke zu erfassen und freizugeben, daB die Verbindungs 
glieder im SchlieBzustand der Finger von der Abstiitzung wegge- 
neigt sind und sich zu einer gegenseitigen Ausrichtungsposi- 
tion bewegen, wenn sich die Finger offnen, und daB Antriebs- 
mittel angeschlossen sind, urn die Abstutzungen zum dffnen und 
SchlieBen der Finger zu bewegen. 

Schmiedemaschine nach Anspfuch 15, dadurch gekennzeichnet, daB 
sich die Finger(34, 36) unter Freigabe der Formen (23, 24) 
seitlich bzw. quer bewegen, wenn sich die Finger offnen. 
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Beschreibung 

Die Erfindung bezieht sich allgemein auf Uberfiihrungsvorrichtun- 
gen fur Formungsmaschinen und im einzelnen auf eine neue und ver- 
besserte Schmiedemaschinen-uberf iihrungsvorrichtung mit Werkstiick- 
Greifern, die sich weit offnen konnen, urn beispielsweise Werk- 
stucke mit groBen Ansatzen bzw. Vorspriingen freizugeben, und die 
sich auch seitlich bzw. quer bewegen,. um solche Werkstucke und 
die Werkzeugausriistung zum Produzieren solcher Werkstucke f re izu- 
geben. 

Fortschreitend arbeitende Former haben im allgemeinen Uberfuh- 
rungsvorrichtungen, die die Werkstticke automat isch an einer Ar- 
beit ss tat ion erf as sen und zu einer anderen Arbeit sstat ion fiir 
nachfolgendeBearbeitungsvorgange uberfiihren. Beispiele solcher 
ttberfiihrungsvorrichtungen ergeben sich aus den US-Pa tenten 

3 466 917, 3 559 446, 3 604 242, 3 685 070, 3 965 718, 4 084 278 

4 317 354., 4 351 180 und dem deutschen Patent 2 434 540. 

Die meisten derartigen Uberfuhrungsvorrichtungen haben zv/ei ent- 
gegengesfctzte Greifer, die sich zum Erfassen des Werkstucks 
schlieBen und zum Freigeben des. WerkstUcks an einer nachfolgen- 
den Arbeitsstation Sffnen. Um eine vollstandige Steuerung auf- 
rechtzuerhalten, sind die tiberfuhrungsgreif er so eingerichtet , 
dafi sie das Werkstiick an der Auf nahraeposition erfassen, bevor 
dort die Steuerung des Werkstucks dureh die Werkzeugausriistung 
•verlorengehf. Das Erfassen des Werkstucks wird fortgesetzt, bis 
es in einer gesteuerten Weise von der Werkzeugausriistung an der 
nachfolgenden Arbeitsstation erfaBt v/ird. 

In einigen Fallen, insbesondere dann, wenn das Werkstiick an den 
zxx erf assenden Abschnitt angrenzend einen relativ groBen Ahsatz 
bzv/. Vorsprung hat, ergibt sich eine Schwierigkeit dadurch, daB 
sich die herkommlichen Greifer nicht weit oder schnell genug 5ff 
nen kBnnen, um den Ansatz oder die Werkzeugausriistung zum Formen 
des WerkstGcks freizugeben. 

Diese Unf jihigkeit zum weiten offnen beruht in einigen Fallen auf 
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der Tatsache, da8 zwei entgegengesetzte Greif erf inger etwa auf 
halbem Wege ihrer Lange schwenkbar mite inander ' verbun den sind. 
hoi solchen Gebilden ist der Abstand zwischen der Anlenkung und 
dem die Werkstucke tatsachlich erfassenden Abschnitt klein,und 
ein (Jffnen tiber einen vorgegebenen Winkel ergibt nicht einen der- 
artig groBen 5f fnungsvorgang wie in dem Fall, wenn der Abstand 
zwischen den Anlenkungen und den Greif abschnitten groBer ware. 

Insbesondere in Hochgeschwindigkeitsmaschinen ist es ferner wiin- 
schenswert, die Ruckbewegung der Uberf uhrungsvorrichtung so friih 
wie moglich durchzuf uhren, so daB die Uberf uhrungsgreifer ihre 
Ruckbewegung zu der Aufnahme-Arbeitsstation zum Erfassen eines 
nachfolgenden Werkstiicks so frtth wie m6glich beenden konnen. Bei 
einer typischen Uberf uhrungsvorrichtung, bei der sich die Greifer 
langs desselben Pfades rtickwarts und vorwarts bewegen, ist es nor- 
malerweise erf order lich, den Beginn der Riickbewegung zu verzogern, 
bis sich die Werkzeugausrustung unter Freigabe der Uberfuhrungs- 
greifer zuriickzieht, wodurch die fur die Ruckbewegung zur Verftt- 
gung stehende Zeit begrenzt ist. 

Das oben erwahnte deutsche Patent sieht ein Uberf uhrungssystem 
vor, bei dem sich die Greifer relativ weit offnen und bei dem die 
Greifer zum Freigeben der Werkzeugausrustung angehoben werden. 
Solche Systeme erfordern jedoch Getriebe bzw. Zahnrader, die ohne 
AbschirmungsmaBnahmen zu Verunreinigungsproblemen f uhren kOnnen, 
insbesondere bei einer Anwendung in HeiBformern, bei denen Zunder 
oder dergleichen auftritt. Ferner miissen bei einem solchen Gestan- 
ge- und Getriebe- bzw* Zahnradgebilde, bei dem Anlenkungen von 
Zahnradern getragen sind, die Zahnrad-Zahne in bezug auf die Fin- 
geranlenkungen mit groBer Genauigkeit positioniert werden, damit 
bei einem Eingrif f der Zahne eine genaue Position der Anlenkungen 
in bezug aufeinander vorgesehen wird. Deroentsprechend ergeben sich 
bei einem solchen Systeme groBe Herstellungskosten und leicht War- 
tungsprobleme, insbesondere wenn die Uberf uhrungsvorrichtung bei 
einer heiBcn Maschine mit' Zunder im Arbeitsbereich angetroffen 
wird. 

Der vorliegnnden Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein neues 
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und verbessertes liberfuhrungssystem zu schaffen, das sich insbe- 
sondere fur fortschreitend arbeitende Former und dergleichen 
eignet.. . 

Zur Losung der. gestellten Aufgabe zeichnen sich eine Oberftthrungs 
vorrichtung der in Anspruch 1 bzw. 9 genannten Art bzw. eine 
Schmiedemaschine der in Anspruch 15 genannten Art erf indungsgemaB 
durch die im Kennzeichen dieser Anspruche aufgefiihrten Merkmale 
aus. Weitere Merkmale ergeben sich aus den Unteranspriichen . 

in einem solchen System sind zwei Greifer betreibbar, urn sich zu 
schlieBen sowie ein Werkstuckzu erfassen und sich weit zu off» 
nen, wenn das Werk-stiick freigegeben wird. Deshalb kann ein sol- 
cher Greifer benutzt werden, urn WerkstUcke mit grofien Ansatzen 
bzw. Vorsprtingen zu iiberftihren, die von den Greifern freigegeben 
werden miissen. 

wahrend der Of fnungs- und SchlieBbewegung bewegen sich die Grei- 
fer zusatzlich seitlich bzw. guer und im wesentlichen rechtwink- 
lig zur Richtung der Uberfuhrungsbewegung, so daB sie das Werk- 
stiick und die: werkzeugausrilstung sogar vor dem Zuriickziehen der- 
selben freigeben. Hierdurch ist es mSglich, daB die Oberf Uhrungs- 
vorrichtung ihre Riickbewegung vor dem Abziehen der Werkzeugausru- 
sturig beginnt. 

Diese Greiferbewegungen werden von einem einfachen Gestange 
durchgefuhrt, das relativ preiswert zu produzieren ist, zuverlas 
sig arbeitet und sogar ohne erforderliche ubermaBige WartungsmaB- 
nahmen in einer Umgebung mit Schmutz und Zunder funktionieren 
kann . 

Bei den dargestellten Ausfuhrungsformen sind ein oder mehrere 
Paare von Greiferf ingern an einem Uberfuhrungsschieber ange- 
bracht, der "in einer ersten Richtung hin- und herbewegbar ist, 
urn die Greifer zwischen ihrer Aufnahmeposition und ihrer Abgabe- 
position zu- bewegen. Jeder Finger ist an einem Ende an einer Ab- 
stutzung angelenkt, die von dem Uberfuhrungsschieber getragen 
wird und relativ zu dem Schieber in einer Richtung rechtwinklxg 
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zur Richtung der Uberfiihrungsschieberbewegung hin- und herbeweg- 
bar ist. Jeder Finger ist auch zwischen seinen Enden an eihem 
Ende eines kurzen, geneigten Verbindungsgliedes angelenkt, der 
an seinem anderen Ende an dem Oberf iihrungsschieber angelenkt ist 
Das andere Ende eines jeden Fingers ist der Abschnitt, der die 
Greiffunktion durchftihrt. 

Wenn sich die Abstiitzung in einer Richtung bewegt, werden die 
Greiferf inger durch die geneigten Verbindungsglieder gespreizt. 
Wenn sich die Abstiitzung in der entgegengesetzten Richtung be- 
wegt, werden die Finger zum Erfassen des Werkstiicks geschlossen. 
Diese Bewegung der Abstiitzung fiihrt auch dazu, daB sich die Fin- 
ger wahrend der Of fnungsbewegung von dem Werkstiick und der Werk- 
zeugausriistung seitlich bzw. quer wegbewegen« Das Zuriickbewegen 
zu der Greif position erfolgt wahrend der SchlieBbewegung. Dement 
sprechend kann der tlberfiihrungsschieber die Riickbewegung zu sei- 
ner Aufnahmeposition beginnen, bevor die Werkzeugausriistung den 
Arbeitsbereich freigibt. 

Bei der dargestellten Ausftihrungsform ist die Abstiitzung von 
einer pneumatischen Feder zu der FingerschlieBposition vorge- 
spannt; es wird eine Greif kraft gebildet, wenn ein Werkstiick von 
der Uberfiihrungsvorrichtung erfaBt wird. 

Der Aufbau zum Offnen und SchlieBen der Greifer erfordert keine 
ZahnrSder bzw, Getriebe. Stattdessen werden Anlenkungen und * 
Schieber benutzt, die selbst in der Umgebung eines HeiBformers, 
bei dem Schmiermittel von sehr abrasivem Zunder verunreinigt wer 
den, keine Wartungsprobleme aufwerfen. Durch geeignete Wahl der 
geometrischen Proportionen kann das grundsatzliche Gestange den 
Of fnungsvorgang in weitgehend irgerideinem erf orderlichen AusmaB 
durchfiihren und/oder das Offnen und SchlieBen mit verschiedenen 
Geschwindigkeiten bewerkstelligen. Demnach beinhaltet die vorlie 
gende Erfindung ein sehr vielseitiges Greifsystem, das angepaBt 
werden kann, urn eine groBe Vielzahl von Uberf uhrungserfordernis- 
sen zu .erftillen. 

Die Erf indung wird nachfolgend an zeichnerisch dargestellten Aus- 
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fiihrungsbeispielen naher erlautert. Es zeigcn: 

Figur 1 - in einer Seitenansicht einen typischen fortschreitend 
. arbeitenden Former, fur den eine Uberfiihrungsvorrich- 
tung nach der vorliegenden Erfindung besonders gut 
geeignet ist, 

Figur 2 in einer vergrSBerten Teilansicht den uberf uhrungsan- 

trieb und insbesondere das Gestange, das die Greif er- 

finger offnet und schlieBt, 
Figur 3a - in einer vergroBerten Teilansicht einen Finger-Aufbau 

in seiner geschlossenen oder Greif position, 
Figur 3b - in einer Teilansicht den Finger-Aufbau in seiner offe- 

nen und angehobenen Position, 
Figur 4 - in einer vergroBerten Teilansicht den einzelnen Grei- 

fer-Aufbau mit Darstellung des Bev/egungspf ades der 

Greif erf inger beim Gffnen und SchlieBen, 
Figur 5 - in einer schematischen Darstellung den in Figur 4 dar- 

gestellten Greif eraufbau , wobei der Mechanismus an 

fortschreitenden Positionen beim Offnen und SchlicJien 

dargestellt ist, und 
Figur 6 - in einer Figur 5 ahnelnden schematischen Ansicht ein 

modif iziertes Gestange zum VergroBern des Gffnungs- 

maBes am Anfang des £5f fnungszyklus . 

Faqur 1 zeigt einen typischen fortschreitend arbeitenden Former 
mit einer .darin installierten Uberfiihrungsvorrichtung nach der 
vorliegenden Erfindung. Der Former enthalt einen Rahmeri 10, an 
dem eine Kurbelwelle 1 1 drehbar gelagert ist. Die Kurbelwelle ist 
mit einer" Anlenkgabel (pitman) verbunden und treibt einen sich 
hin- und berbewegenden Schlitten an, der zu und von einer Formen- 
brust (die breast) bcrwegbar ist, in der Formen angebracht sind* 
Ein UberfLihrungsvorrichtung-Gehaus.e 12 ist in unmittelbarer Nahe 
der Formenbrust an dcm Rahmen 10 angebracht. Eine Steuer- bzw. 
Nockenwelle 13, an der Steuernocken zum Gffnen und SchlieBen der 
Greif er dor Uberfiihrungsvorrichtung angebracht sind, wird von dem 
Masehinenhaxiptantrieb angetrieben, urn Kegelgetriebe 14 und 16 so- 
wie eine Antriebswello ' 1 7 anzutreiben. Da der Schieber und das 
%cr£Qhruncjssysteiii von dem Maschinenhauptantrleb angetrieben v>er- 
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den, ist die Drehung der Nockenwelle 13 mit dem Gesamtbetrieb der 
Maschine synchronisiert . Das US-Patent 3 171 144 beschreibt de- 
taillierter den Gesamtaufbau einer solchen Maschine , und auf die- 
.ses Patent wird hiermit Bezug genommen. 

GemaB den Figuren 2, 3a und 3b weist eine typische Maschine eine 
Meh^zahl von Arbeitsstationen auf, an denen Werkstucke fortschrei- 
tend bis zu der endgultigen erf order lichen Form geformt werden. 
Figur 3a zeigt schematisch zwei solche Arbeitsstationen 21 und 22. 
Eine erste Form 23 ist in der Formenbrust 19 an der Arbeitsstation 
21 angebracht, und eine zweite Form 24 ist in der Formenbrust 19 
an der Arbeitsstation 22 angebracht. Ein Greif eraufbau 26 der 
Uberfuhrungsvorrichtung ist an einem Uberfuhrungsschieber 18 an- 
gebracht, von dem er zwischen der ersten Arbeitsstation 21 und 
der ziweiten Arbeitsstation 22 ruckwarts und vorwSrts getragen wird. 

Der Greif eraufbau schlieBt sich, urn ein Werkstuck 27 an der ersten 
Arbeitsstation 21 zu erfassen und zu einer Position in Ausrichtung 
mit der Form 24 an der zweiten Arbeitsstation zu transportieren. 
An dem Schieber angebrachte Werkzeuge (nicht dargestellt) kommen 
mit dem Werkstuck 27 an der zweiten Arbeitsstation 22 in Eingriff 
und bewegen das Werkstuck in die Form 24, wo es nachfolgend bear- 
beitet wird. Wenn sich die Werkzeuge vorbewegen und die Steuerung 
des Werkstiicks 27 ubernehrnen, off net sich die Greif erbaugruppe , 
urn jegliche Vorsprunge oder dergleichen an dem Werkstuck und auch 
.die der Arbeitsstation zugeordnete Werkzeugausrustung freizugeben. 
- Tn Figur 3b ist die Greif erbaugruppe 26 in der offenen oder ange- 
hobenen Position dargestellt, in der sie das WerkstUck 27 voll- 
standig freigibt, so dafi der Uberfuhrungsschieber 18 seine Ruck- 
bewegung zum Zu.riickfuhren des uberf iihrungsaufbaues zu der ersten 
Arbeitsstation beginnen kann, wo er ein nachf olgendes Werkstuck 
erfaBt. Wegen dieser seitlichen Bewegung der Finger kann die Uber- 
fuhrungsvorrichtung die Riickbewegung beginnen, bevor sich die 
Werkzeugausrustung zuriickzieht, frei von dem Formenbereich. 

Der Greif eraufbau 26 enthalt eine pneumatische Feder 31 mit einem 
an dem Uberf uhrungsschieber 18 angebrachten Zylinder 32 und einem 
Kolben 33, der aus der unteren oder ausgef ahrenen Position in Fi- 
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gur 3a zu einer in Figur 3b dargestellten zusammengepreBten Oder 
zuruckgezogenen Position bewegbar ist. Dem Zy Under wird Druckluft 
zugefvihrt, urn eine Federkraft zu erzeugen, die den Kolben zu'der 
ausgefarirenen Position nach unten driickt. 

An dem Kolben 33 sind zwei entgegengesetzte Greiferf inger 34 und 
36 schwenkbar angebracht. Der Greiferf inger 34 ist an seinem obe- 
reri.Ende uber einen Anlenkbolzen 37 an dem Kolben 33 angelenkt, 
wahrend der Greiferf inger 36 in- Shnlicher Weise an dem Kolben 33 
uber einen Anlenkbolzen 38 angelenkt ist. Zwei geneigte Verbin- 
dungsglieder 41 und 42 sind mit dem Schieber 18 Uber eine gemein- 
same Anlenkung schwenkbar verbunden, und zwar fur eine Schwenkbe- 
wegung urn eine Anlenkachse 43. Das entgegengesetzte Ende des Ver- 
bindungsgliedes 41 ist mit dem Greiferf inger 34 uber einen Anlenk- 
bolzen 44 verbunden, und das entgegengesetzte Ende des Verbindungs- 
gliedes 42 ist mit dem Greiferf inger 36 uber einen Anlenkbolzen 46 
verbunden. Die zwei Anlenkbolzen 44 und 46 sind mit Exzentrizitaten 
versehen, die zum genauen Positionieren der Finger eingestellt und 
dann positionsmafiig festgelegt sind. Die unteren Enden der zwei 
Greiferfinger 34 und 36 sind mit Greif abschnitten 47 und 48 verse- 
hen, die das Werksttick 27 erfassen. 

Die Geometrie des Greif eraufbaues ist symmetrisch, und in der' 
Greif position sind die zwei Verbindungsglieder 41 und 42 von ihrer 
gemeinsamen Anlenkachse 43 in entgegengesetzter Richtung nach un- 
ten geneigt. Wenn die Greiferfinger 34 und 36 durch Z^ufwartsbewe- 
; gung des Kolbens 33 zu der Position aus Figur 3b angehoben werderi, 
veranlassen die zwei Verbindungsglieder 41 und 42 die Greiferfin- 
ger zum Offnen, wodurch das Werksttick freigegeben wird und eine 
vom Werkstuck und der Werkzeugausrustung freie Aufwartsbewegung 
erfolgt, wie es in Figur 3b dargestellt ist. 

GemaB Figur 4 bewegen sich die Greif abschnitte 47 und 48 langs 
eines Pfades, der durch strichpunktierte Linien 51 und 52 darge- 
stellt ist. Es ist festzustellen, daB bei der in den Figuren 3a> 
3b und 4 dargestellten Ausfiihrungsf orm die Anfangsbewegung aus- 
warts bzw. voneinander weg erfolgt, wobel wahrend des ersten Teils 
der Greif crlosebewegung ein weitgehcndes Offnen stattfindet. Bei 
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fortgesetzter Bewegung der Greifer bewegen sich diese lSngs einer 
mehr vertikalen Linie, bis sie sich gut uber dem Werkstiick befin- 
den und dieses deutlich freigeben. 

Da sich die Hebel- bzw. Verbindungsglieder 41 und 42 unter einem 
Winkel von etwa 45 Grad befinden, erzeugt die Wirkung der Luft- 
Feder 31, die den Kolben 33 in Abwartsrichtung driickt, eine be- 
trachtliche Greifkraft zum wirksamen Erfassen des Werkstticks 27. 

Der Mechanismus zum dffnen und SchlieBen des Greifers ist am be- 
sten in Figur 2 dargestellt. Dieser Mechanismus enthalt ein ahn- 
/ liches Gestange, das jedem Greif eraufbau zugeordnet ist. 

Der Antrieb zum Offnen und SchlieBen der Greifer enthSlt eine an 
der Steuerwelle 13 angebrachte Nockenscheibe 56 , die mit einer an 
einem Kipparm 58 gelagerten Nockenscheiben-Mitnehmerrolle 57 in 
Eingriff kommt. Der Kipparm 58 ist seinerseits an einer Drehwelle 
59 gelagert, die an dem Uberfuhrungsvorrichtung-Gehause 12 ange- 
bracht ist. Ein vorderer Vor sprung 61 des Kipparms 58 ist uber 
einen Anlenkbolzen 62 mit einem Ende eines Verbindungsgliedes 63 
verbunden, dessen anderes Ende Uber einen Anlenkbolzen 64 mit 
einem Arm 66 verbunden ist, welcher bei 67 an dem Gehause 12 an- 
gelenkt ist. Die Nockenscheibe 56 ist so geformt, daB sie den 
Kipparm entsprechend der Darstellung in Figur 2 positioniert , wenn 
W ein Werkstiick von der zugeordneten Greif erbaugruppe 26 zu erfassen 

ist, und daB sie den Kipparm 58 im Gegenuhrzeigersinn dreht, urn 
die Greifer zu offnen und das Werkstuck freizugeben. Ein Druckfe- 
deraufbau 68 spannt den Kipparm 58 im Uhr zeigersinn vor, urn die 
Nockenscheiben-Mitnehmerrolle 57 in Eingriff mit der Nockenscheibe 
56 zu halten. 

An dem vorderen Ende des Hebels Oder Arms 66 ist eine seitlich 
oder quer verlaufende Leiste 71 angebracht, die sich parallel zur 
UberfUhrungsrichtung der. Schieberbewegung erstreckt und die mit 
einer an einem Arm 73 angebrachten Rolle 72 in Eingriff tritt. 
Der Arm 73 ist seinerseits an dem Oberf uhrungsschieber 18 durch 
einen Anlenkbolzen 74 drehbar gelagert, fur eine Bewegung ruck- 
wSrts und vorwarts mit dem Uberfuhrungsschieber wcihrend des Uber- 
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fuhrungsvorgangs. Da sich die Leiste 71 in Richtung der Uberf uh- 
rungsbewegung erstreckt, rollt die Rolle 72 langs der Leiste 71, 
wenn sie mit dem Uberfuhrungsschieber ruckwarts und vorwarts ge- 
tragen wird. Demcntsprechend beeinfluBt die Bewegung des Uberfuh- 
rungsschiebers und. des 2ugeordneten Greif eraufbaues 26 nicht den 
Betrieb des Gestanges. 

Das vordere Ende des Hebels 73 ist mit einer Rolle 76 versehen, 
die mit dem unteren Ende des Kolbens 33 in Eingriff tritt und in 
der Weise arbeitet, daB die Vorspannkraf t von komprimierter Luft 
in dem Zylinder 32 uberwunden wird, die den Kolben nach unten 
driickt. Die zwei Anlenkbolzen 37 und 38 haben einen solchen Ab- 
stand, da8 die Rolle 76 auf der Mittellinie des Kolbens 33 posi- 
tioniert werden kann. Wenndie Nockenscheibe 56 eine Drehung des 
Kipparms 58 im Gegenuhrzeigersinn begriindet, arbeitet das Gestan- 
ge in der Weise, daB die Rolle 76 und demnach der Kolben 33 ange- 
hoben werden, urn den Greif eraufbau 26 anzuheben und zu offnen, 
wie es oben erortert wurde. 

Bei der dargestellten Ausf iihrungsform ist das UberfuhruAgsvorrich- 
tung-Gehause 12 an seinem riickwartigen. Ende an einem Anlenkbolzen 
81 angelenkt, so daB der gesamte Uberf uhrungsmechanismus , mit Aus~ 
nahme der Steuerwelle 13, von der Seite der Formen hoch bzw. weg 
geschwenkt werden kann, urn eine Wartung der Formen zuzulassen, usw. 

GeraaB Figur 3a ist der Uberfuhrungsschieber mit einer Verblndung 
versehen, die eine Zunge 82 enthalt, welche in eine Nut 83 in dem 
Ende eines Uberfiihrungsschieber-Antriebsgliedes 84 paBt, so daB 
dann, wenn das Uberf iihrungsgehause unter Freigabe des Formenberei- 
ches hochgeschwenkt wird, das Schieberantriebssystem automatisch 
gel5st wird. Wenn jedoch das Uberf uhrungsgehause ' 1 2 zu der darge- 
stellten Betriebsposition zuruckbewegt wird, gelangt die Zunge 82 
in die Nut 83:, um den Uberf uhrungsschieberantrieb wiederherzu- 
stellen. 

Das Greif ersystem nach der vorliegenden Erfindung ist sehr viel- 
seitig, .da das CffnungsmaB der Greif er durch rtndem. der Lange 

oder des Winkels der zwei Verbindungsglieder 41 und 42 verandert 
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werden kann. Wenn beispielsweise ein groBerer Of fnungsvorgang er- 
wiinscht ist, wird die Geometrie modifiziert, um die Lange der 
Verbindungsglieder 41 und 42 zu vergroBem oder die Lage der Ver- 
bindungsglieder zu einer mehr abwarts geneigten Position zu ver- 
andern, wenn sich der Greifer in der Greifposition befindet. Dem- 
ent sprechend kann der Mechanismus nach der vorliegenden Erfindung 
so eingerichtet werden, daB im wesentlichen jedes durch eine be- 
stimmte Anwendung erforderliche GffnungsmaB vorgesehen wird. 

Unter Bezugnahme auf die Figuren 5 und 6 zeigt Figur 5 schema- 
tisch die wesentliche Geometrie gemaB den Darstellungen in den 
Figuren 2 bis 4. Figur 6 zeigt eine modifizierte Ausf uhrungsfornv, 
bei der die Lange der Verbindungsglieder 41 und 42 gleich bleibt, 
jedoch ihr Neigungswinkel der Greifposition steiler bzw. grSBer 
ist. Diese Modifikation der Geometrie ftfhrt dazu, daB die Greifer 
weiter Sffnen, wie es sich aus einem Vergleich der Figuren 5 und 
6 ergibt. Ferner ist das anfangliche GffnungsmaB bei der Modifika- 
tion aus Figur 6 im Vergleich zu der Geometrie aus Figur 5 ver- 
grdfiert . 



Tatsachlich arbeiten die Verbindungsglieder 41 und 42 als Bewe- 
gungsvervielfacher, wobei das Vervielf achungsmaB eine Funktion 
des relativen Winkels in der Greifposition ist. Da die Finger an 
einem Ende angelenkt sind und die Werkstucke an ihren anderen En- 
den erfassen, ergibt sich ein betrachtliches OffnungsmaB, oKhe 
daB ein tibermSBiges Drehen der Finger um ihre Arilenkungen erfor- 
derlich ist. Es ist darauf hinzuweisen, daB dann, wenn der Winkel 
der Verbindungsglieder 41 und 42 ausreichend steil ist, die von 
der Luftfeder erzeugte Greifkraft vermindert ist, und in einigen 
Fallen kann es erforderlich sein, eine zusatzliche Greiferfeder 
vorzusehen, die direkt zwischen den zwei Greiferf ingern 34 und 36 
vorgesehen ist, um ein passendes Ergreifen des Werkstiicks sicher- 
zustellen. Allgemein ist es zur Vereinf achung bevorzugt, die Geo- 
metrie so einzurichten, daB der Winkel der Verbindungsglieder 41 
und 42 .in der Greifposition so ist, daB von der Luftfeder 31 eine 
ausreichende^Greifkraft erzeugt wird und die hilfsweisen Greifer- 
federn nicht erforderlich sind. Bei der Ausfiihrungsf orm aus den 
Figuren 3a bis 4 sind die Verbindungsglieder in der Greifposition 

7/12/2005, EAST Version: 2.0.1.4 



- 4£ - 



3523323 



urn etwa 4 5 Grad Oder relativ zueinander um etwa 90 Grad geneigt. 
Bex einer solchen Geometric erzeugt die Luftfeder eine passende 
Greifkraft* Ferner ist beim anfanglichen 5f fnungsvorgang die Auf- 
wSrtskomponente der Bewegung der Greifer 46 und 4 7 klein r und die 
Greifer neigen nicht dazu, das Werkstuck anzuheben, wenn sie sich 
zu offnen beginnen. 

Da die Finger vollstandig von den Anlenkungen und einem einfachen 
Kolben abgesttitzt sind, ergibt sich ein zuverlassiges Gebilde, 
das sogar in der schwierigen Umgebung des HeiBformers, bei dem 
Zunder und Schmutz-in dem Oberfvihrungsbereich vorhanden sind, kei- 
ne Warturigsprobleme zeigt. Da ferner einfache Anlenkgebilde vorge- 
sehen sind, um das System abzustutzen, sind die Herstellungskosten 
im Vergleich zu einem System mit ZahnrUdern oder dergleichen redu- 
ziert. 

V7ahrend eine bevorzugte Ausfiihrungsf orm der vorliegenden Erf in- 
dung dargestellt und beschrieben ist, ist darauf hinzuweisen, daB 
verschiedene Modif ikationen und Umgestaltungen von Teilen im Rah- 
men der Erfindung vorgenommen werden konnen. 
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